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E AkcigPi | VETRINA DI PROGETTO 


Ohsillyscope 


Con l'ingegnoso riff di Tvgomas McDonald sull'oscilloscopio, 
le esibizioni di musica dal vivo non solo suonano alla grande, ma 
Hanno anche un bell'aspetto, come scopre David Crookes 


ai Grammy degli Arctic Monkeys, Do I considerazione come accompagnamento visivo agli 
Wanna Know?, del 2013 e vedrai le onde spettacoli musicali. “All'inizio pensavo di poterlo 
sonore vibrare in sincronia con le percussioni, la far funzionare tramite MIDI [un protocollo che 
chitarra solista e il cantante Alex Turner prima di consente a strumenti musicali, computer e altro 
trasformarsi in un'animazione. hardware di comunicare tra loro], ma l'idea di 
È un effetto semplice ma avvincente e certamente dover essere collegato al software Ableton Live ha 
ha colpito gli appassionati di musica, superando più ucciso la motivazione di scrivere una intera libreria 


G uarda il video ufficiale del singolo candidato Il risultato è un progetto che può essere preso in 


di un miliardo di visualizzazioni su YouTube nel per farlo. Volevo qualcosa che non richiedesse di 

Dando d 2020. “La mia parte preferita dell'andare ai concerti essere davanti a un computer per rappresentare la 
CUONA sarà sempre la grafica e il video musicale mi ha musica” 

Thomas si è sicuramente ispirato”, afferma Thomas McDonald. 
e ale UCes Lo ha portato alla creazione di una versione open Bell'aspetto N 
oi i source di un oscilloscopio che visualizza l'audio dal Thomas ama usare la sua creazione. “È piccolo e 
Lera vivo come una forma d'onda. Thomas lo chiama portatile - qualcosa che basta collegare sapendolo 
appassionato "Ohsillyscope". 
dell'aria aperta, Il progetto consente a Thomas di suonare 


papà di un cane e 


Y ; ; strumenti musicali e vedere le melodie visualizzate 
rogato di musica. à È 7 

magpi.cc/ come onde su un display a matrice di LED 64x64. 
ohsillyscope “Dopo aver preso la matrice LED e averci giocato un 


po’, ho pensato che ci sarebbe dovuto essere un 
modo per usarla con la mia chitarra e altri 
strumenti musicali” spiega. “È sempre molto 
divertente guardare il segnale dal vivo dal software 
del sintetizzatore, ma ho immaginato di poter fare 
qualcosa di più fisico con la matrice”. 


I 


SY Live jives 

L'idea, spiega, si è ridotta alla registrazione di un 
segnale audio dal vivo con un computer Raspberry 
Pi. “In fondo, voglio realizzare immagini 
complicate che siano reattive al segnale audio in 
arrivo", dice. 

Ha comportato il collegamento del pannello della 
matrice a un componente aggiuntivo Adafruit RGB 
Matrix HAT. "Ho Raspberry Pi che riconosce 
l'interfaccia audio a cui è collegato e ho usato la 
libreria ALSA (Advanced Linux Sound Architecture) 
di Linux per la lettura del segnale dall'interfaccia e 
inserirlo nel codice C che esegue la libreria della 


Il 


Il 


È 
re 


da Thomas voleva un matrice LED", afferma Thomas. "Sta campionando 
modo per suonare la v . . 
sua chitarra e vedere alla frequenza di aggiornamento dello schermo, il 


una rappresentazione 
visuale delle melodie sa DT i 
sullo schermo Ulteriori informazioni su alsa-project.org. 


che restituisce una grafica davvero interessante. A Una volta che la musica inizia, il progetto - che può 
usare un computer Raspberry Pi Zero - prenderà vita 
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L'Ohsillyscope 
legge l'audio dal 


La matrice LED 64x64 vivo da fonti ALSA 


visualizza un'immagine della 
forma d'onda in tempo reale 
e può farlo in vari colori 


7 / 
tal ) 


del tutto pronto", dice. “L'HAT a matrice LED è 
stato creato per Raspberry Pi, quindi è stato un 
gioco da ragazzi. Mi ha anche aiutato il fatto di 
avere un paio di computer Raspberry Pi Zero in giro 
che chiedevano di essere usati." 

Attualmente, ha collegato l'Ohsillyscope al 
sistema PA nella sala prove della sua band. 
“Raccoglie il basso, chitarre e batteria, creando uno 
spettacolo interattivo per chiunque guardi” dice. 


Q Sta campionando alla frequenza 


di aggiornamento dello schermo D 


"Le persone a cui finora abbiamo mostrato 


l'Ohsillyscope sembrano amarlo e una volta che » Puoicreare 
la tua versione 


inizieremo a suonare di più, sicuramente otterremo dell'Ohsillyscope 


più attenzione per la band. Siamo decisamente dal memento che 
il codice è open- 


sicuri che starà bene sulla pista da ballo. source 


Usare L'HAT matrice RGB 
di Adafruit significa 


impostare l'Ohsillyscope 
piuttosto semplicemente 


Il dispositivo rappresenta 
la musica in modo visuale 


| La mostra su una matrice 
di LED 


Wai Wa 
| £ Per interpretare il segnale 
\ \_ audio viene utilizzato 


ALSA 


Realizzare Ohsillyscope 
costa 130€ 


Thomas cerca 
collaboratori 
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robot diventano infinitamente più cool 

quando usano braccia e gambe. Questa è 

una caratteristica di tutti, compresi i cani da 
passeggio, replicanti umanoidi e braccia 
robotiche prensili. 

Tutti questi robot condividono una cosa in 
comune: i servomotori, noti anche come 
"servo". Questo tipo di motore ruota avanti e 
indietro, a differenza dei motori a corrente 
continua dei robot su ruote che girano 
all'infinito. 


Questo speciale ti farà acquisire 
una comprensione pratica della r—_e 


robotica articolata È 
SG (Servo Gear) 

Immergiti in un viaggio ricco di I servoriduttori come l'SG90 e il più recente SG92 sono 
programmazione Python e robotica con questo economici (circa 4€) e leggeri con un controllo preciso del 
speciale. Ti spiegheremo come funzionano i movimento. L'SG92R può ruotare di circa 180 gradi (90 in 
servomotori, come puoi controllarli con ciascuna direzione). Li troverai in progetti entry-level 
Raspberry Pi e dare un occhio alcuni dei di robotica dove costo e peso sono una 
fantastici kit robotici in commercio. criticità. 


Che tu sia un hobbista o un aspirante esperto 


di robotica, questa guida ti fornirà una 
comprensione pratica del mondo della robotica 
articolata. Quindi è il momento di attrezzarsi, 


assembla i tuoi strumenti e intraprendi una 
emozionante avventura robotica! 


MG (Metal Gear) Brushless 


Il prossimo passo avanti nei servi è quello di In un motore tipico, le spazzole vengono utilizzate 
cambiare gli ingranaggi di plastica in metallo. per cambiare la polarità del campo magnetico, 
Servi come questo MG92 (circa 7€) offrono cosa necessaria affinché il motore continui a 
maggiore durata e resistenza rispetto ai modelli girare. Tuttavia, le spazzole sono soggette a usura 
SG entry-level, e sono migliori dove il servo dovrà e possono creare rumore elettrico, limitando la 
sollevare pesi o sposterà carichi. Sono un po' più durata e le prestazioni del motore. | motori senza 
pesanti e rumorosi delle loro controparti in spazzole durano più a lungo, usano meno energia, 


creano meno calore e fanno meno rumore pur 
essendo più veloci e con una portata maggiore. 
Costano molto di più, però. 


ìÒ 


plastica. 
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Miighi 


Marty v2 


magpi.cc/marty 


magpi.cc/petoibittle 


e 


"- 


magpi.cc/tonupi bo PA_A 


SpiderPi 


ROBOTICA 
ne È - SUPER 
magpi.cc/spiderpi SEM PLI CE 


Abbiamo una guida per i 
principianti della robotica 
sul numero 120 di 7he 
Magpi A differenza delle 
articolate meraviglie 
presenti in questo tutorial, il 
numero precedente mostra 
come creare un robot su 
ruote utilizzando parti a 
basso costo e controllato 
con codice. | robot su ruote 
sono molto più semplici, ma 
meno divertenti. 


bit.ly/MagPi120lt 


mu MiigPi | FEATURE 


Costruisci e controlla un braccio 
robotico, mentre impari come 


comandare a distanza | 
servomotori su Raspberry Pi Pico W 


40% 


DANNY 
STAPLE 


Ha un laboratorio 
domestico di 
robot. Li 
costruisce con 
Raspberry Pi e 
ASSICQUE Gradi di libertà 
Orionrobot. È 

Autore di Robotics al gomito, spalla e 
at Home with base 

Raspberry Pi Pico. 


orionrobots.co.uk 


>» MeArm Maker 
magpi.cc/ _ 
mearmmaker \ : iP 

>» Breadboard f Ti 
magpi.cc/ o SAR Una pinza utilizza un 

breadboardhalf \ È $ sti | quarto servomotore 


» Cavetti jumper 
magpi.cc/ 
jumperwires 


> Laptop, tablet, 
o smartphone 
con Wi-Fi 


>» Un piccolo cacciavite 
con testa a croce 


> Thonny 
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servomotori consentono al tuo Raspberry Pi 
Pico di controllare robot articolati, muovendo 
i loro giunti in posizioni specifiche. 
In questo tutorial imparerai dove è possibile 
utilizzare i servomotori e come collegare un 
braccio robotico servocomandato a un Raspberry 
Pi Pico W. 

Imparerai come utilizzare la libreria asyncio 
(magpi.cc/asyncio) per controllare i servomotori 
assieme, rendendo possibile la robotica articolata. 

Potrai quindi controllare questo braccio 
robotico da una rete pagina web o da uno 
smartphone. 


01 Cosa sono i servo motori? 
I robot articolati utilizzano servomotori per 


controllare le loro articolazioni. I servomotori 
combinano un motore, un riduttore e circuiti di 
controllo. Di solito son limitati a 180 gradi di 
movimento. 

Un servomotore utilizza il controllo a circuito 
chiuso e è controllato con modulazione di 
larghezza di impulso o 'PWM', dove la lunghezza 
degli impulsi contiene le informazioni sulla 
posizione. 

Un Raspberry Pi Pico può emettere questi 
segnali, con 65.536 possibili valori. I servomotori 
rispondono solo a un range di 8000 valori, con 
impulsi molto brevi 50 volte al secondo. Il servo 
trova la differenza tra la sua posizione di ingresso e 
quella di uscita, quindi sposta il motore per ridurre 
la differenza. 


02 A proposito di MeArm 


Il MeArm è un kit per braccio robotico 
economico, tagliato al laser di Mime Industries 
(mime.co.uk). MeArm è progettato da far 
costruire e programmare a hobbisti e studenti. 
Mime Industries ha modelli MeArm con 
elettronica progettata per Raspberry Pi, Arduino e 
micro:bit. Tuttavia, il MeArm Maker è un modello 
che consente la connessione a qualsiasi controller 
e funzionerà bene con Raspberry Pi Pico. 


Robot alternativi 


È possibile utilizzare le tecniche di questo 
tutorial per altri robot articolati come Petoi 
Bittle X, l'Hiwonder TonyPi, o per costruire un 
esapode o un tentacolo robotico!! 
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Gradi di libertà 


Quando si parla di robot segmentati, come 
questo braccio, usiamo il termine "gradi di 
libertà", o DOF, per contare il numero di 
posti o segmenti di assi che possono 
muoversi. 


Il MeArm utilizza quattro servomotori che gli 
consentono di muoversi su tre assi e raccogliere le 
cose. I tre gradi di libertà sono la base rotante, 
l'articolazione della spalla e l'articolazione del 
gomito. Gli assi sono comandati da servomotori. 


03 Preparare Pico W 


Prima di poter interagire con il braccio, 
devi preparare Raspberry Pi Pico W. Prima 
dovrai saldare il connettore con i pin, a meno 


MeArm è un kit per braccio robotico 
economico, tagliato al laser 


che tu non abbia comprato un modello con 
connettore pre-saldato Vedi magpi.cc/soldering 
per aiutarti con la saldatura. Avrai anche bisogno 
della versione corrente di MicroPython per 
Raspberry Pi Pico W. Scarica l'ultima immagine 
UF2 da magpi.cc/micropython. Tieni premuto il 
pulsante BOOTSEL mentre colleghi il Pico W a un 
computer tramite USB; puoi quindi trascina e 
rilascia l'immagine UF2 su Pico W sul desktop. 


04 Cablare i servo sul Pico W 
I servomotori dovranno essere configurati 


prima di assemblare il braccio. Scollega il 
Raspberry Pi Pico W dalla porta USB. Ogni 
servomotore si collega a uno dei connettori a 3 pin 
sulla scheda MeArm, con il filo arancione o giallo 
collegato al pin contrassegnato con O o Y sulla 
scheda. 

Il connettore a 6 pin è cablato al Raspberry Pi 
Pico W. Collega il Pico W a una breadboard e quindi 
esegui un ponticello da ciascuna connessione 
etichettata sul connettore a 6 poli alla riga 
corrispondente della breadboard per l'etichetta sul 
Pico W. 


AMI 
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PUM_MID 


DEGREES_TO_PUM 


PWM_MIDI 

import machine 

grip = machine.PWM(machine.Pin(4, machine. 

Pin.OUT)) 
grip.freq = 50 
grip.duty_u16(5000) 
arm.base.set_angle(-30) 
Servo.move 


short pulses medium pulses long pulses 


Luglio 2023 


e la scorrevolezza con un tempo in secondi e con 
il conteggio dei passi. 

La classe Servo memorizza una posizione 
current Servo.movelib:t lie uti Ent 
differenza tra questo e la posizione (TIRA. 
Servo.moveltli tit ant rst istep_time 
e divide la differenza di movimento dei passi per 


Esegue un ciclo sui passi, aggiungendo 


step_size[2}it SA current) SPA 
servo nella nuova posizione e si ferma poi per il 
(1 ]step_time. 

11): STRETTE Ndo (arm. elbow.move(30))) 1. 


vedere il gomito spostarsi dolcemente a 30 gradi. 


10 Muovere le articolazioni assieme 
Muovere le articolazioni insieme è più 


interessante. Abbiamo usato un [i helper intorno 
a IIRCALOE perche 7 è asincrono. Quando 
incontra l'istruzione ETER, può essere eseguito 
altro codice, abilitandoci a svolgere più attività 


contemporaneamente. Il metodo ,IXIKITAA LA 


in [ai] imposta un processo di movimento per 


È utile vedere i movimenti del 
servo come angoli 


ciascuna posizione articolare specificata, e poi usa 
await uasyncio.sleep(seconds) 2g liti 
completamento di tutte le attività di spostamento. 
Tutti i task hanno il tempo di essere eseguiti, così 
le varie possono muoversi insieme. 


17\/{do(arm.move_together (base=40, 
shoulder=29, grip=30, base=50))p a qc: cio 


come tutto si muove allo stesso tempo! Forse 
possiamo fare qualcos'altro? 


11 Connessione alla rete 
Possiamo connettere il nostro Pico W a una 


rete Wi-Fi. Aggiungi un file secrets.py su Pico con 
l'SSID e la password Wi-Fi. 


All’inizio del file web_arm.py vengono 
importati e usati per connettersi al Wi-Fi. 
Useremo anche il server web microdot per 
MicroPython. Puoi installarlo da Thonny 
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con Strumenti > Gestisci pacchetti. Cerca 
microdot, quindi fai clic su Installa. 

Quando esegui web_arm.py, cercherà una 
connessione. Una volta connesso, visualizzerà 
l'indirizzo di rete del tuo Pico W sulla console. 


12 Creare endpoint di controllo 
Il web server microdot ci permette di 


costruire piccoli endpoint per controllare il nostro 
braccio. Esiste un oggetto app microdot, che ci 
consente di impostare un collegamento tra un 
percorso di richiesta in entrata e una funzione 


Python, ad esempio collegando /&G31ET7/ 
<position>Glitnilit)rtalset_griplo®prlata 


AIEST]E specifica un parametro di posizione 
che la funzione può utilizzare e passare al braccio. 


Anche queste funzioni sono asincrone, quindi il 
server può gestire le richieste mentre il braccio è 
ancora in movimento. Carica secrets.py, mearm.py 
e web_arm.py nel Pico W, quindi fai clic sul 
pulsante Esegui su web_arm.py per avviare il 
server. 


13 Provare gli endpoint 


Punta un browser web all'indirizzo 
mostrato nel passaggio 11 e un movimento da 
eseguire. Ad esempio: 
http://192.168.0.136/set_elbow/30 per spostare il 
gomito a 30 gradi. 

Non devi aspettare che termini un precedente 
movimento prima di inviare altre istruzioni di 
movimento al robot. Non si comporterà 
correttamente se si cerca di muovere lo stesso 
motore due volte prima che sia finito il primo 
movimento, però. Questo va bene, ma non è il 
modo più divertente con cui interagire con il robot. 


Un servo di solito 


ha tre pin: + per 
tensione, ‘-' per la 
terra, e giallo o 
arancione per il 
segnale di 
ingresso PWM 
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Le tecniche di 
questo articolo 
possono essere 
utilizzate per 
controllare i dieci 
servomotori del 
cane robot Petoi 
Bittle X 


IN] 


Cablaggio del 
MeArm al Raspberry 
Pi Pico W. 1 fili 
collegano le 
etichette con lo 
stesso nome 
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C'è un altro endpoint in web_arm.py, 
denominato [ e connesso a una funzione [TS che 
serve una pagina per controllare il braccio. 


Mettere i cursori a una pagina web 


14 La funzione index carica un file control.html 
e lo rimanda indietro. Il corpo di control.html 
EROE Ratosistinput type="range"È 
Ciascun intervallo di input consente di specificare i 
valori minimo, massimo e iniziale. 

L’elemento datalist EHETMRINRA2R® viene usato per 
elencare le proprietà degli intervalli per disegnare i 
marcatori a 0. 

La pagina ha una sezione di stile, ESE 
[FEE], che impedisce lo scorrimento accidentale 
della pagina su un telefono, Le impostazioni di 
larghezza e altezza fanno in modo che i cursori si 
adattino bene a qualsiasi schermo, insieme allla 
impostazione del viewport nell'intestazione della 
pagina. 

Se vai all'indirizzo del tuo Pico W, dovresti vedere i 
quattro cursori. 


Shoulder 
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15 Collegare i cursori 
In control.html, carica i{TANY, una 


libreria JavaScript progettata per aiutare con la 
gestione degli eventi della pagina e l'invio di 
dati. 

Quando il documento è pronto, il nostro 
JavaScript cerca gli elementi di input e li collega 
ai gestori di cambiamento per ciascuno di essi. 

Prendendo ad esempio l’elemento della spalla, 
quando questo input viene modificato, la 
funzione invierà una richiesta GET al server 


Puoi trascinare i cursori per 
cambiare posizione al braccio 


web_arm.py server. Questo passerà a /set_base/ e 
lo combinerà con il valore dell’elemento spalla. 
L'evento di modifica si verifica quando un input 
sulla pagina viene spostato e il dito o il pulsante 
del mouse viene sollevato. Ciò significa che puoi 
trascinare i cursori per spostare le posizioni del 
braccio. Puoi anche connettiti con uno smartphone 
per pilotarlo! 


16 Registrare i passi 
Nella parte inferiore della pagina sono 


presenti i pulsanti per aggiungere passaggi di 
movimento. Nell'HTML, hanno gestori onclick da 
chiamare in web_arm.py. 

Quando si fa clic sul pulsante "add step", 
web_arm.py raccoglie la posizione corrente di 
ciascun servomotore e memorizza le loro posizioni 
nella variabile GAME. Poi, quando si clicca 
"run steps", un'attività asincrona chiama 
move_together(@) gl IRON 


riproducendo l'intera lista. 
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mearm.py 


Linguaggio: MicroPython 


001. 
002. 
003. 
004. 
005. 
006. 
007. 


008. 
009. 
010. 
011. 
012. 
013. 
014. 
015. 
016. 
017. 
018. 
019. 
020. 
021. 


022. 
023. 
024. 
025. 
026. 


027. 
028. 


029. 
030. 


import sys 

del sys.modules["mearm" 
from mearm import arm, do 
# tests 


do(arm.move_together(base=30, shoulder=40, 
elbow=30, grip=20)) 
do(arm.move_together(shoulder=0, elbow=-30)) 


machine 


uasyncio 


class Servo: 
EF inaE( 3 ): 
. pwum machine.PWM(machine.Pin(pin, 
machine.Pin.OUT)) 
.pwm. freg(PW 
.current = 0 


def set_angle( 5 ): 
. pwum 


angle 


step_time 


seconds/steps 
step_size ( 
.current) 


position steps 


031. 
032. 
033. 
034. 
035. 
036. 
037. 
038. 


039. 
040. 
041. 
042. 
043. 
044. 


045. 
046. 


047. 
048. 


049. 
050. 


051. 
052. 


053. 
054. 
055. 
056. 
057. 


SCARICA IL 
CODICE COMPLETO: 


O magpi.cc/mearmpy 


n range(steps): 
uasyncio.sleep(step_time) 
.set_angle( .current) 
.current step_size 
class Arm: 
def __init__( 5 AS bi, 
6, 7): 
.grip = Servo(grip_pin) 
.elbow = Servo(elbow pin) 
.shoulder = Servo(shoulder_ pin) 
.base = Servo(base_pin) 
async def move_together( n None, 
None, None, N de 
base None: 
uasyncio.create_task( .base.move( 
base, seconds, steps)) 
shoulder None: 
uasyncio.create_task( .shoulder. 
move(shoulder, seconds, steps)) 
elbow None: 
uasyncio.create_task( .elbow. 
move(elbow, seconds, steps)) 
grip None: 
uasyncio.create_task( .grip. 
move(grip, seconds, steps)) 


uasyncio.sleep(seconds) 


arm = Arm() 
do = uasyncio.run 


web_arm.py 
> Linguaggio: MicroPython 


import machine 
import uasyncio 
import json 


from microdot_asyncio import Microdot 
from mearm import arm 


import network 
from utime import sleep 


from secrets import * 


def wifi connect(): 

wlan = network.WLAN(network.STA_IF) 

wlan.active(True) 

wlan.connect(SSID, PSK) 

while wlan.isconnected() == False: 
print('In attesa di connessione..." 
sleep(1) 

print(wlan.ifconfig()) 


app = Microdot() 
step_list = [] 


@app.route('/') 
async def index(request): 
with open("control.html") as content: 
return content.read(), 200, { 


tent-Type': 'text/html'} 


@app.route('/set_grip/<position>') 
async def set grip(request, position): 
uasyncio.create_task( 
arm.grip.move(int(position))) 
return 'Moving 


@app.route('/set_base/<position>') 
async def set base(request, position): 
uasyncio.create_task(arm.base.move( 
int(position))) 
return 'Moving 


@app.route('/set_shoulder/<position>') 
async def set _shoulder(request, position): 
uasyncio.create_task(arm.shoulder.move( 
int(position))) 
return 


@app.route('/set_elbow/<position>') 
async def set elbow(request, position): 
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uasyncio.create_task(arm.elbow. 
move(int(position))) 
return 'Moving 


@app.route('/add_step') 
async def add_step(request): 
state = (arm.base.current, arm.shoulder. 
current, arm.elbow.current, arm.grip.current) 
step_list.append(state) 


return 'Added step 


async def run_steps(): 
UVE 
for step in step_list: 
await arm.move_together( 
*step, seconds=1) 
except: 
print("Steps were:", step_list) 
raise 


@app.route('/run_steps') 

async def handle_run_steps(request): 
uasyncio.create_task(run_steps()) 
return n teps 


@app.route('/save_steps') 
async def handle _ save _steps(request): 
with open("steps.json", "w") as f: 
json.dump(step_list, f) 
return 'Saved step 


@app.route('/clear_steps') 

async def handle clear_steps(request): 
step_list.clear() 
return 'Cleared ste 


@app.route('/load_steps') 
async def handle_load_steps(request): 
global step_list 
with open("steps.json") as f: 
step_list = json.load(f) 
return 'Loaded steps 


IRVE 
wifi_connect() 
print("Avvio dell 
app.run(port=80) 
except KeyboardInterrupt: 
machine.reset() 


| Controllare un braccio roborico con Python 
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MONOFILM A600 300 MONOFILM A600 


moduli fotocamera Raspberry Pi sono 

meravigliosi, e li abbiamo usati per 

innumerevoli progetti sulle pagine di Te 
MagPi nel corso degli anni. Li programmi 
direttamente, quindi sono incredibilmente 
personalizzabili, potendo anche comunicare 
con il web o la moltitudine di sensori 
disponibili per Raspberry Pi. 

Con tutto questo potere e un po' di... 
impermeabilità, è incredibilmente facile 
usare un Raspberry Pi per dare un'occhiata 
fuori e scoprire il mondo naturale che ti 

ga circonda. Qui ci sono alcuni progetti per 
E iniziare... 
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ob ama sfacciatamente i ricci 
R grazie un simpatico esemplare 

blu e poiché è una sua caratteristica, . 
ha deciso di avere una pagina dedicata a Foto di 
questi antichi, spinosi e carini abitanti del Tie Jo) ly Geograp her 


giardino . e Wildlife Trust BCN 


Foto di 
Keith Freeman 
(@BiscuitKeith) 


À ‘Ecco muso e dorso di 
Nora il riccio, catturati 
da una fotocamera My 
Naturewatch 
Raspberry Pi” 


< ‘ricci alla mangiatoia 
per gatti; ho stampato 
in 3D alcuni gradini che 
a volte utilizzano" 


È ‘L'ultimo video musicale di 
Hog Alley. Altri possono 
essere trovati @hogcamb 
(principalmente su 
Instagram). Non è certo che 
mi abbiano mantenuto sano 
di mente durante il lock- 
down, ma certamente 


Da " 
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MONOFILM A600 


lloggiato in un contenitore ermetico 
Tupperware, questo progetto fa uso di 
una telecamera a infrarossi con LED 
IR per illuminare la notte. Non solo, ma 
ti insegna a configurare MotionEyeOS per 
percepire il movimento e scattare foto e/o 
video — potrai personalizzare qualcosa se hai 
in mente di modificare la build. 

Come My Naturewatch, fa uso di un 
contenitore per alimenti a tenuta d'aria, 
anche se non siamo così sicuri di quanto sia 
resistente alle intemperie la fotocamera in 
quella configurazione. Se hai una IR camera 
ma non una con LED IR, puoi trovare dei 


dd La colla a caldo 
è in realtà un 
buon isolante 


contro il 
LED IR come singoli componenti nella maltempo 
maggior parte dei negozi di elettronica < È difficile da 
° vedere grazie 
online. SE 


mimetizzazione 


Un progetto della Raspberry Pi Foundation 
(magpi.cc/birdbox), questa fototrappola 
usa alcuni concetti che puoi trovare negli 
altri progetti qui, ma questo comporta anche 
costruire una casetta per uccelli - un classico 
progetto di falegnameria per principianti. 

Fai attenzione però a assicurarti che qualsiasi 
progetto come questo non disturberà gli uccelli 
se nidificano nella scatola. 
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L'hardware è 
attaccato a una 
slitta di legno 

che scivola nel 
tubo in PVC 


È stato utilizzato 
in acque 
antartiche per 
studiare le alghe 
ghiacciate met 


> embra che un modo popolare per 

“x creare la rua foto trappola per animali 
== selvatici sia ospitare l'elettronica in un 
contenitore ermetico Tupperware e, a quanto 
pare, usano un grande bottiglia di plastica di 
soda come una sorta di scudo meteo per 
l'obiettivo della fotocamera. Almeno, è così 
che piace costruire le loro macchine 
fotografiche al team di My Naturewatch. 

La parte principale del processo è la 
costruzione dell’involucro, poiché My 
Naturewatch ha una immagine per la scheda 
SD che puoi caricare su Raspberry Pi, 
permettendoti anche di collegare un telefono o 
altro dispositivo Wi-Fi, in modo da poterla 
controllare e anche vedere gli scatti. 

Se stai cercando di costruirne uno, Pimoroni 
vende anche un kit con tutta l'elettronica che 
serve, qui: magpi.cc/mynaturekit. 


dà Puoi navigare nella 


fotocamera con 
un telefono o 
altro dispositivo 


te, ma funziona! 


EI 


MONOFILM A600 300 MONOFILM A600 


Il progetto Antarctic PiCam, presente 

nel numero 130 (magpi.cc/130), è 
stato creato da uno studente e fa uso di una 
guarnizione idraulica molto semplice, 
serrato da un dado, per creare un involucro 
impermeabile. Con una lastra acrilica 
trasparente a una estremità, la fotocamera 
può puntare verso l'esterno e riprendere 
filmati. Dal punto di vista del software, è un 
po' più grezzo nella sua configurazione 
originaria, ma utilizzando alcune delle 
tecniche di My Naturewatch, la semplice 
trappola fotografica dovrebbe fare qualcosa 
di più utile per la fotografia naturalistica. 


"E i va di scattare foto sott'acqua? 
| 
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< La soluzione è | 
molto fai-da- / 


Scopri tutto sulla 


vie cm | 


is vildiif ei 

tes Wil astrofotografia in 

| NatutSO tes 019 \ MagPi 128 
ma | nature 2 (bit.ly/MagPi1281t) 


MONOFILM A600 300 MONOFILM A600 


n ni a Wildlife Cam di Naturebytes è un 
i em fi dispositivo basato su Raspberry Pi A+ 
sa | che viene fornito con una custodia 
lie / fantastica che contiene Raspberry Pi, un 

È: a Raspberry Pi Camera Module, una lente IR 
per ottimizzare il rilevamento del movimento 
e persino una certificazione IP55 di 
resistenza alle intemperie. Ciò significa che 
può proteggere da quantità di polvere che 
comprometterebbe il funzionamento e anche 
da un getto d'acqua, anche se si spera che tu 
non lo colpisca con la tua idropulitrice. 

Dovrai assemblarlo da solo. ma richiede 
solo cacciaviti e le istruzioni sono molto 
complete con un sacco di foto - e ci sono 
anche alcune videoguide. Inoltre, puoi 
cambiare il Raspberry Pi A+ per uno Zero 0 
un Modello B, così come altri tipi di Camera 
Module se vuoi davvero migliorare la qualità 
delle foto. 

Puoi anche ottenere il solo involucro a metà 
prezzo se vuoi personalizzarlo ulteriormente. 
Il kit esiste oramai da molti anni ed è 
diventato un classico kit Raspberry Pi. 


T== 


“a 
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ra fotografia 
all'aperto 


tuo giardino? 


oì vedere dal 


Cos'altro pU 


Camera All Sky economica 
magpi.cc/cheapskycam 


MONOFILM A600 


sando una semplice 

impermeabilizzazione come un 

vaso per piante e una cupola, questa 
semplice build può aiutarti a tenere traccia 
delle meteore nel cielo usando del codice 
per rilevare il movimento. Utilizza una lente 
fish eye a 180° per vedere il cielo e le foto 
risultanti includono meteore che attraversano 
il cielo e scie stellari in time-lapse. 


A Lescie stellari 
sono uno stile di 
astrofotografia 
assolutamente da 
provare 


Timelapse cres 


i cita pi 
Magpi.cc/plan DOME 


ttimelapse 


Y 


uesto progetto non solo fornisce 

acqua alle tue pinate quando 

necessario, realizza anche una 
registrazione time-lapse della loro crescita. 
Questa versione specifica è utilizzata in una serra 
ma, con qualche esperta modifica (e della 
impermeabilizzazione), potrebbe essere utilizzata 
in un giardino o anche per piante da interno. In 
realtà è una configurazione abbastanza semplice, 
ma il time-lapse è molto divertente. 


Credit Andy Morffew \ 


À La build richiede N 
però una 
batteria da auto, 
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